
  »راهنماي بورد كنترل موتور«
  

بورد موتور با گرفتن تعدادي ورودي از بورد اصلي ،كه مـشخص كننـده نحـوه             
وتحليل آن ها دو موتور روبـات را بـه حركـت در             ،  چرخش موتورها مي باشند   

در ابتدا به معرفي المان هاي اصلي بورد و سپس به طراحي بورد مي              .مي آورد 
  .پردازيم

  :المان هاي اصلي بورد
   :L298آي سي )1

L298 يك آي سي dual 15 پايه است كه با استاندارد TTL كار مي كند و 
 موتورها به DC و stepper,سلف,براي راه اندازي بار هاي سلفي مانند رله

  : شكل پايه هاي آي سي به صورت زير است.رودكار مي 
 

  
  

 است كه آي سي     ولتاژي Vsو ولتاژ )  ولت 5( استاندارد   TTL،ولتاژ    Vssولتاژ  
مـدار مـورد اسـتفاده بـراي راه      .قـرار مـي دهـد     )دو سر موتور  (در خروجي خود  

  : آمده است صفحه بعداندازي موتور در شكل



  
  
 آي سـي و زمـين بـه منظـور     15 و 1هـاي   مقاومت هاي قرار گرفته بين پايه        

  .محدود كردن جريان آي سي مي باشد
   :89C4051ميكرو كنترلر )2

دليل استفاده  . دارد I/O پايه بوده و فقط دو پورت        20لر داراي   اين ميكرو كنتر  
خروجـي هـاي مـورد      - آن است كه تعداد ورودي     8051از اين ميكرو به جاي      

نياز به حدي است كه پورت هاي اين ميكرو كافي است و در نتيجه بـه دليـل                  
  .كوچك بودن اين ميكرو فضاي كمتري روي بورد اشغال مي شود



  
كـه  ) P1.2(13و  ) P1.1(12ز پايـه هـاي       ا دقت كنيد كه اگر بخواهيد    : توجه

هستند، بـه عنـوان   ) Analog Comparator( آنالوگهداراي ويژگي مقايس
سـاير پايـه    . خارجي بهـره ببريـد     Pull-Upپايه خروجي استفاده كنيد،بايد از      

در مـدار  .ندارنـد اين امر داخلي بوده و احتياجي به      Pull-Up داراي   I/Oهاي  
  .طراحي شده براي سادگي بيشتر از اين دو پايه استفاده نشده است

هــر بــار كــه مــدار روشــن مــي شــود،لازم اســت كــه در لحظــه ي اول :توجــه
بـوده كـه اگـر يـك      reset ميكرو پايه 1پايه شماره . شود resetميكروكنترلر

در اين حالت .(مي كند  reset روي خود مشاهده كند،ميكرو را 0 به 1گذر از 
به منظور انجام اين كار يك مدار       ). مي شود  1  آن I/Oمقدار همه ي پايه هاي      

RC  به صورت زير به پايهresetمي بنديم ميكرو :  

  
 مي باشد كه در نتيجه ولتاژ پايـه         100msτ=  داراي ثابت زماني     RCاين مدار   

مـي   reset افـت كـرده و ميكـرو    0v به 5v از τ4د  در زماني حدوresetي 
  .شود
براي حذف نويز هاي فركانس بالاي منبع تغذيه يـك خـازن الكتروليـت              :توجه

1000μF   بين Vcc             و زمين قرار مي دهيم تا نويز منبع تغذيه از طريق خازن 
  .اختلالي در عملكرد مدار ايجاد نكندوارد زمين شده و 



  :ورودي و خروجي هاي بورد
  :ورودي ها) الف

  . به عنوان تغذيه مي باشدGND و 9V+بورد داراي دو ورودي :تغذيه*
*CS: براي آن كه تغيير ورودي هاي كنترلي موتورها در لحظات مشخصي كه 

ما مي خواهيم اعمال شود،اين ورودي را قرار مي دهيم كه هر گاه يك گذر از                
ي ديده شود،ورودي هاي كنترلي موتورها در آن        يك به صفر بر روي اين ورود      

لحظه خوانده شده و اثر آن ها اعمال مي گردد،يعني تا زمـاني كـه ايـن گـذر                   
اتفاق نيفتد،تغيير ورودي هاي كنترلي تاثيري بر عملكرد موتورها ايجـاد نمـي             

  .كند
  :ورودي هاي كنترلي موتورها*
  1(motorselect :      ير ورودي هاي كنترلي    اين ورودي تعيين مي كند كه سا

اگـر ايـن   .تـور اثـر مـي كنـد    و روي كدام مCSموتور در لحظه ي اعمال پالس   
 باشد ،موتور سمت چپ    1 باشد، موتور سمت راست واگر اين ورودي 0ورودي 

  .كنترل مي شود
  2(speed0،speed1،direction   و brake :      نحوه حركت موتورهـا توسـط

  . تعيين مي شود بيت4اين 
 باشد،مستقل از سه بيت ديگر وضعيت ترمز سـريع  brake ،1 در صورتي كه 

 4 صـفر باشـد،موتور انتخـاب شـده بـا يكـي از               brakeاگـر   .داشترا خواهيم   
 تعيـين مـي شـود،در جهـت         speed1 و   speed0سرعتي كه توسط دو بيت      

  . حركت مي كندdirectionمعين شده توسط 
  :خروجي ها)ب

 خروجي دارد كـه هـر جفـت آن هـا بـه دو سـر يكـي از                    4حي شده، بورد طرا 
  .موتورها متصل مي شود

  
  
  



  :برنامه ميكروكنترلر
 بيت كنترلي بحث شده در بالا هستند كـه در آن            6ورودي هاي ميكرو همان     

CS  نقشexternal interruptخروجي هاي ميكرو نيـز بيـت هـاي    . را دارد
بـراي  .هت كنترل موتور ها با سرعت هـاي مختلـف هـستند            ج L298ورودي  

 duty را با L298 ورودي به Venكنترل موتورها با سرعت هاي مختلف بايد 
cycle    براي اين كار همان طـور كـه در مـتن برنامـه             . هاي مختلف توليد كرد

بـراي تغييـر    .ديده مي شود،از دو تايمر موجود در ميكرو اسـتفاده مـي كنـيم             
غير از سـرعت مـي نـيمم كـه صـفر اسـت و سـرعت                 (ت مياني مقدار دو سرع  

بايد در برنامه اعداد آرايـه      ) قرار مي دهيم   1 را برابر    Venن   آ ماكزيمم كه براي  
  . را تغيير دهيمtimervalueي 
  
  
  

    


